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(a) Sheppファントム (b) Brainファントム (c) CT画像
図２．ラドン変換 図３．患者の回転












の j番目の投影に注目すると、投影 R (s,θj-1)と
投影 R (s,θj)の相関値 Cn( j )［ 1 ≦ j ≦ N-1］
より求めた。このとき、投影の比較は隣り合う







i 番目の検出器には θi に患者の回転角度 ƒ
が加算されるため、角度θi +ƒの投影が収集
されているため、投影 R(s,θi+ƒ)となる。回転
前の投影 R(s,θ i–1)と回転直後の投影 R(s,θ i
+ƒ)は、その他の R(s,θj-1) と R(s,θj) より相
関が低いと考え、Cn( j )のうち最も相関値が低
い j-1, j の間に患者が回転したと考える。実際




















case 1.ƒ＞ 0、かつ、θi ＋ƒ＜ 360°
case 2.ƒ＞ 0、かつ、θi ＋ƒ≧ 360°
case 3.ƒ＜ 0、かつ、θi ＋ƒ≧ 360°
case 4.ƒ＜ 0、かつ、θi ＋ƒ＜ 360°






するため、ラドン変換上で、j ＜ i の投影 R(s,




























の相関値を C( j )［0≦ j ≦N-1］とし、また左右
反転させたラドン変換 R’(s,θj)との相関値を
C’( j )［0≦ j ≦N-1］とする。このとき、基準投
影と２つのラドン変換 R(s,θj)、R’(s,θj)の相
関は全ての投影で求めるため jの範囲は 0≦ j≦








































θi = 0 の場合は含まれず、0°投影は常に存在







θN-1 –θ0＜130°、case 4ではθN-1 -θ0＞ 230°
となるため、θ0とθN-1との角度差を求めて場合














って決まる。例としてƒ=－6.0、θ i－θ i -1
=4.0の場合、提案手法で考えると、θj＜θiの
投影 R(s,θj)に最も相関を示すことが推測され







最大値を示す場合に、0°投影 R(s, 0) を用いて
補正した。まず、患者がどのように回転したか
判別するため、0°投影と R(s,θj) の相関値 C 0
( j)[ i ≦ j ＜N–1]を求め、得られた相関値より
最大値に対して閾値を0.99に設定して、場合分
けを行った。最大値が閾値以上の場合は、図７
より case 1と case 4となる。これらの場合は、
上述の式から回転角度を導出した。また、閾値
未満の場合は case 2 または case 3 であり、基
準投影を R (s,θj)［0≦ j ＜ i］の相関値によって
導出した。上述のように、R’(s,θj)に最も相関















































































A study on estimation rotation angle algorithm
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Abstract
[Purpose] When patients are rotated during execution of Radon transform, CT image have the motion
artifact. The rotation angle is estimated by analyzing the motion artifact. This paper proposes an estimation
method of the rotation angle under the execution of the Radon transform by using correlation coefﬁcient
between projections. [Materials and Method] In the proposed method, the rotation position is estimated by
using correlation coefficient between neighbor projections. Rotation angle is estimated by using Radon
transform properties and range of cervical movement. [Result] The effect of proposed method is veriﬁed by
simulation using three phantom images.
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